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(57) La presente invention concerne une installation robotis6e 
d'analyses, notamment m6dicales comprenant un robot muni 
d'un bras manipulateur 24 de deplacement d'objets a analyser 
entre differents postes de traitement et une centrifugeuse 
comportant une enceinte, close herm6tiquement par un cou- 
vercle amovible 6. comprenant des supports d'objets 4 portes 
par un arbre rotatif 5. et un moteur d'entrainement dudit arbre. 
Elle comporte des moyens automatiques pour d6finir, apres 
coupure de /'alimentation dudit moteur d'entrainement, un ins- 
tant d'entr6e dudit arbre 5 dans un dernier tour de rotation, et 
actionner des moyens d'arrdt de la rotation dudit arbre 5 dans 
une position angulaire prSdefinie. correspondent a une position 
d'acces auxdits objets par ledit bras manipulateur 24. 
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INSTALLATION ROBOTISEE D'ANALYSES COMPRENANT UNE CENTRIFUGEUSE 



La prEsente invention concerne une installation con^ue cle maniere 
robotisee pour effectuer des analyses qui impliquent une operation de 
centrifugation. L'invention s'appfique notammentaux installations d'analyses 
medicaies. 

Une telle installation robotisee est susceptible d'etre utilisee dans un 
laboratoire d'analyses medicales, d'une part afin d'eviter une contamination 
possible du personnel du laboratoire, dans le cas ou les analyses porteraient 
sur des echantillons de virus contagieux, et d'autre part afin d'accroitre la 
productivity, tout en reduisant le nombre d'erreurs de manipulation. Une 
installation robotisee d'analyses medicales comprend essentiellement un 
robot, muni d'un bras manipulates d'Echantillons, dont les deplacements 
sont commandos par un systeme informatique, par exemple un micro- 
ordinateur, et un ensemble d'appareils d'analyse et/ou de traitement des 
Echantillons. Ces derniers sont souvent presentes sur des plaques servant de 
supports qui contiennent plusieurs Echantillons. Le bras manipulateur 
transporte ces supports d'echantillons entre differents postes de traitement, 
comme un lecteur de plaques, un diluteur, un distributes de reactif, et 
Eventuellement un iaveur de plaque, un agitateur de plaques, un incubateur 
de plaques, une centrifugeuse, etc. Tous ces appareils sont commandes, au 
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moins partiellement, automatiquement, notamment par le meme systeme 
informatique que celui utilise pour la commande du robot, et its doivent etre 
accessibles audit bras manipulateur. 

Une centrifugeuse utilisee pour des analyses medicates se compose 
5 essentiellement d'une enceinte, close hermetiquement par un couvercle 

amovible, d'un arbre rotatif portant un ou plusieurs supports d'objets et dun 
moteur electrique d'entrainement dudit arbre. Les supports d'objets peuvent 
par exemple consister en deux nacelles qui ont des positions diametralement 
opposees par rapport a I'arbre rotatif et qui sont destinees a recevoir des 
10 plaques d'echantillons, par exemple des plaques de microtitration. De plus, 
une telle centrifugeuse est habituellement munie d'un dispositif de mesure 
de la Vitesse de rotation de I'arbre et, pour des raisons de securite, d'un 
dispositif qui empeche I'ouverture du couvercle avant I'arret complet de 
I'arbre rotatif. 

15 ^ Lorsque I'on coupe I'alimentation du moteur d'entrainement de 

I'arbre rotatif, ce dernier continu a tourner, en raison de I'inertie de 
I'ensemble rotatif. On ne peut alors prevoir dans quelle position angulaire, 
I'arbre rotatif, et ainsi les supports d'objet vont s'arreter, et ce d'autant plus 
que I'inertie depend non seulement de la vitesse de rotation que presente. 

20 I'arbre au moment ou I'on coupe I'alimentation du moteur, mais egalement 
du poids des objets deposes dans les supports, parametres qui sont variables 
d'une manipulation a une autre. 

Pour que le bras manipulateur du robot puisse prendre les plaques 
d'echantillons dans les supports d'objets, afin de les enmener vers un autre 

25 poste de traitement de Installation, il faut alors interrompre le processus 
d'analyses. le temps necessaire a I'utilisateur pour ouvrir la centrifugeuse en 
relevant son couvercle, et pour amener manuellement les supports d'objets 
dans la position angulaire souhaitee correspondant a une position d'acces aux 
objets par le bras manipulateur. Le robot, ayant ete programme pour venir 

30 chercher les plaques d'echantillons a cette position, peut ensuite poursuivre 
ses deplacements, notamment venir saisir, par I'intermediaire de son bras 
manipulateur, une plaque d'echantillons, et le processus se poursuit. Si la . 
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position des supports n'a pas ete modifiee entre la saisie par !e bras 
manipulateur d'une plaque traitee par la centrifugeuse, et le depot, dans 
ladite centrifugeuse, d'une nouvelle plaque d'echantillons a trailer, 
I'utilisateur n'aura qu'a refermer le couvercle une fois le depot effectue. Si par 

5 contre, la position des supports d'objets a ete modifiee, I'utilisateur devra a 

nouveau les amener, par rotation manuelle, dans la position pour laquelle le 
robot a 6te programme, avant que le processus de depot d'une nouvelle 
plaque puisse etre realise. 

Cette solution n'est pas satisfaisante, du fait qu'elle necessitte 

10 1'intervention de I'utilisateur, ce qui nuit, d'une part a la securite de 
I'utilisateur contre une contamination eventuelle, et d'autre part au 
rendementde ('installation robotisee. 

Pour eviter 1'intervention manuelle, on pourrait penser a munir les 
supports d'objets et le bras manipulateur d'uri dispositif permettant au robot 
15 de determiner la position des supports d'objets, et d'ajuster les deplacements 
du bras manipulateur a la position ainsi determinee. 

Une telle solution augmenterait sensiblement le cout de ('installation 
robotisee, et compliquerait considerablement la programmation du systerrfe 
informatique commandant le robot. 

20 La presente invention vise done, dans une installation d'analyses 

robotisee du type cite, convenant notamment a des analyses medicales, a 
supprimer toute intervention de I'utilisateur sur la centrifugeuse, en 
n'augmentant que tres legerement le cout de Installation, sans pour autant 
compliquer la commande du robot. 

25 Selon sa caracteristique principale, ('invention a pour objet une 

Installation robotisee d'analyses, notamment medicates, comprenant un 
robot muni d'un bras manipulateur de deplacement d'objets a analyser entre 
differents postes de traitement et une centrifugeuse comportant une 
enceinte, close hermetiquement par un couvercle amovible, comprenant des 

30 supports d'objets portes par un arbre rotatif, et un moteur d'entramement 
dudit arbre, caracteris^e en ce qu'elie comporte des moyens automatiques 
pour definir, apres coupure de Palimentation dudit moteur d'entramement, 
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un instant d'entree dudit arbre dans un dernier tour de rotation, et actionner 
des moyens d'arret de ia rotation dudit arbre dans une position angulaire 
predefinie, correspondant a une position d'acces auxdits objets par ledit bras 
manipulateur. 

5 L'instant d'entree de i'arbre rotatif dans le dernier tour est detecte 

de preference par comparaison de vitesse, au moyen d'un tachymetre ou 
autres, par exempie le tachymetre de la centrifugeuse. La comparaison 
s'effectue soit par rapport a une vitesse seuil qui correspond par exempie a la 
vitesse permettant a I'arbre rotatif d'effectuer encore un tour complet par 

10 inertie, soit par rapport a 1'arret complet de la rotation, ledit dernier tour 
etant alors un tour supplemental. 

Au moyen de tels moyens d'arret, I'arbre rotatif, et done les supports 
d'objets qui sont solidaires en rotation dudit arbre, spnt arrets toujours dans 
la meme position angulaire predefinie correspondant a une position d'acces 

!5 auxdits objets par ledit bras manipulateur. Lesdits moyens automatiques, 
apres avoir coupe ('alimentation du moteur d'entramement de I'arbre, 
surveillent la vitesse de rotation dudit arbre, par exempie a I'aide du 
tachymetre dont peut etre munie la centrifugeuse, et ce jusqu'a ce que celle-ci 
soit suffisament faible pour que lesdits moyens d r arret de la rotation de, 

20 Tarbre dans une position predefinie puissent etre actionnes. On doit en effet 
attendre que I'arbre rotatif ait suffisament ralenti avant de I'arreter, afin que 
le couple a appliquer ne soit pas trop important, ce qui risquerait 
d f endomager lesdits moyens d'arret. Ladite position predefinie correspond a 
une position d'acces aux objets par ledit bras manipulateur pour laquelle le 

25 robot a ete programme. 

On parvient ainsi, a robotiser les processus de prise et de d£pot 
d'objets dans la centrifugeuse, sans qu'aucune intervention manuelle ne soit 
necessaire, et sans pour autant compliquer les mouvements du bras 
manipulateur du robot. 

30 Selon une autre caracteristique de I'invention, lesdits moyens d'arret 

sont constitues 
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d'un disque en matiere piastique, ou en metal ou tout autre matiere 
solide, place a Textremite inferieure dudit arbre rotatif, rendu solidaire en 
rotation de celui-ci, par exemple au moyen de vis de fixation, et qui comporte 
une encoche a un endroit de sa peripherie; 
5 et d'un electro-aimant fixe sur 1'enceinte, ou sur un boitier 

protegeant celle-ci, a proximite dudit disque, et qui commande une gache qui 
se trouve done dans une position angulaire fixe par rapport audit disque; 
ladit gache etant destinee a venir se positionner dans ladite encoche qui est 
de preference reaiisee de maniere a ce qu'il y ait, lors de 1'arret, un jeu 

10 mtnimun entre celle-ci et ladite gache. 

> 

L'instant d'entree de Tarbre rotatif dans le dernier tour correspond 
avantageusement dans ce cas, a l'instant ou la vitesse de I'arbre rotatif lui 
permet d'effectuer encore un tour complet par inertie. 

Le disque etant solidaire en rotation de I'arbre; lorsque la gache 

15 vient se loger dans Pencoche qui est de preference de forme contraire, on 
effectue un couplage de ces deux elements, et ce, du fait que I'electro-aimant 
et la gSche sont dans une position angulaire fixe, toujours dans la meme 
position qui est definie par ia-position angulaire de ladite encoche. II est ainsi 
particulierement aise et peu couteux, d'assurer Tarret de Tarbre rotatif dans 

20 une position angulaire predefinie correspondant a une position d'acces aux 
objets par (edit bras manipulateur. 

Ledit disque presente avantageusement un trou, situe a Toppose de 
ladite encoche par rapport audit arbre rotatif, afin d'obtenir un disque dont 
la masse soit equilibree par rapport audit arbre, ce qui est necessaire compte 
25 tenu des vitesses atteintes par la centrifugeuse. 

Le rapport entre la taille de Tencoche et le perimetre du disque 
definit la precision de la position d'arr§t. L 1 encoche est de preference la plus 
petite possible par rapport audit perimfrtre, de maniere a ce que, meme si un 
jeu lateral apparait dans te couplage gache-encoche, la position d'arret soit 
30 suffisament precise. 

Selon un autre mode de realisation avantageux desdits moyens 
d'arret, ceux-ci sont constitues 
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d'un moteur auxiliaire rendu, a vofonte, solidaire en rotation dudit 
arbre rotatif, par exemple par des moyens magnetiques; 

et de moyens de detection du passage dudit arbre rotatif par ladite 
position anguiaire predefinie. 

Lorsque la vitesse de rotation, donnee par exemple par le tachymetre 
de la centrifugeuse, est suffisament faible, ledit moteur auxiliaire est rendu 
solidaire en rotation dudit arbre rotatif de la centrifugeuse, et peut appliquer 
a celui-ci, soit un couple contraire destine a arr§ter sa rotation et a I'entramer 
jusqu'a une position anguiaire predefinie et detectee par lesdits moyens de 
detection, soit un couple supplementaire, dans le m§me sens, afin de 
poursuivre la rotation jusqu'a ladite position anguiaire predefinie. 

Les moyens de detection peuvent egalement servir a mesurer, en 
comptant le nombre de passage par ladite position anguiaire, la vitesse de 
rotation dudit arbre, afin de detecter ['entree de celui-ci dans ledit dernier 
tour. 

(.'utilisation d'un tei moteur auxiliaire permet egalement, en ne 
rendant celui-ci solidaire en rotation dudit arbre rotatif qu'une fois 1'arret 
complet de ce dernier, d'amener ledit arbre dans la position desiree, en, au 
maximun, un tour supplementaire qui correspond alors audit dernier tour de 
rotation. L'instant d'entree de I'arbre rotatif dans le dernier tour correspond 
alors a 1'arret complet de la rotation, ledit dernier tour etant un tour 
supplementaire. 

De plus, ledit moteur auxiliaire peut egalement servir, dans le cas, 
par exemple, d'une centrifugeuse qui comprend deux nacelles qui ont des 
positions diametralement opposees par rapport a I'arbre rotatif, a amener, 
dans un premier temps, Tune des deux nacelles dans ladite position 
predefinie, puis dans un second temps, I'autre nacelle dans la meme position; 
on simplifie ainsi encore plus les mouvements du bras manipulates. Dans ce 
cas, lesdits moyens de detection sont de preference realises de maniere £ 
pouvoir detecter deux positions angulaires ayant des positions 
diametralement opposees par rapport a I'arbre rotatif. 

Selon d'autres caracteristiques avantageuses de ('installation selon 
('invention, utilisant ledit moteur auxiliaire, 
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lesdits moyens magnetiques, destines a coupler ledit moteur 
auxiliaire audit arbre rotatif, sont constitues d'une premiere pastille 
m^tallique, soiidaire en rotation dudit arbre rotatif, et d'une seconde pastille, 
magnetique, soiidaire en rotation de I'axe dudit moteur auxiliaire; 

lesdits moyens de detection sont constitues 

d'un disque en matiere plastique, ou en metal ou tout autre matiere 
solide, place a I'extremite inferieure dudit arbre rotatif, rendu soiidaire en 
rotation de ce!ui-ci, par exemple au moyen de vis de fixation, et qui comprend 
au moins a un endroit de sa surface, une fente proche de sa peripherie et le 
traversant, 

et d'une fourche optique fixee sur Tenceinte, ou sur un boTtier 
protegeant ceile-ci, a proximite dudit disque et de maniere a ce que Tespace 
entre ses deux branches soit traverse par la portion de surface du disque qui 
comprend ladite fente; fourche qui comporte des moyens destines a detecter 
le passage de ladite fente devant ladite fourche optique, constitues, par 
exemple, d'une diode electroluminescente, placee sur une des deux branches 
de ladite fourche, qui emet un rayon lumineux dirige vers ('autre branche de" 
ladite fourche qui comporte quand a elle un photodetecteur; 

et le ledit disque, comportant au moins une fente, est metallique, 
afin de pouvoir realiser egalement la fonction de ladite premiere pastille, et 
etre ainsi couple a ladite seconde pastille, qui elle est magnetique. 

Selon une forme de realisation particulierement avantageuse de 
Installation selon ('invention, (edit disque pr^sente deux lumieres de forme 
semi-circulaire, menagees symetriquement par rapport audit arbre rotatif, et 
destinies a la traversee du disque, par lesdites vis de fixation, de maniere 3 
positionner ladite encoche, respectivement ladite fente, dans ladite position 
angulaire souhaitee. 

On peut ainsi ajuster, a volonte, la position angulaire dans laquelle 
Tarbre rotatif doit s'arreter, sans avoir a se preoccuper, lors du premier 
posage des vis de fixation qui intervient lors du montage, de la position de 
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ladite encoche, respectivement de ladite fente. On simplifie ainsi 
considerablement la mise en place et la maintenance d'une telle installation. 

Lesdits moyens automatiques component avantageusement des 
moyens de declenchement de Couverture du couvercle apres detection de 

5 I'arret complet de I'arbre rotatif. 

L'ouverture automatique du couvercle de la centrifugeuse s'effectue 
avantageusement, une fois la rotation arr§tee, au moyen dun verin, dont la 
base est fixee a 1'enceinte, ou au boTtier protegeant celte-ci, et dont la partie 
mobile est fixee audit couvercle. Le meme verin peut £gale'ment servir a la 

10 fermeture dudit couvercle en etant commande par lesdits moyens 
automatiques. Une intervention manuelle sur le couvercle, n'est ainsi, 
desormais, plus necessaire. 

Les moyens automatiques peuvent etre constitues, par exemple d'un 
ordinateur, de preference le meme que ceiui servant a la commande du robot, 
15 et de moyens d'interfa^age entre (edit ordinateur et lesdits moyens de 
detection et d'arrets. Ces moyens fonctionnant, selon un procede de 
commande automatique qui comprend avantageusement, en outre, les 
etapes successives suivantes : 

a) coupure de ('alimentation dudit moteur d'entramement; 
20 b) comparaison de la vitesse de rotation dudit arbre rotatif par rapport • 

a une valeur predefinie, destinee de preference a determiner 
I'instant d'entree dudit arbre rotatif dans un dernier tour de 
rotation; 

c) declenchement desdits moyens d'arret dudit arbre rotatif dans une 
25 position angulaire predefinie correspondant a une position d'acces 

audits objets par ledit bras manipulates; 

d) detection de Tarret complet dudit arbre rotatif; 

e) declenchement de l'ouverture, dudit couvercle. 

On obtient ainsi une installation robotis^e d'analyses, comportant un 
30 centrifugeuse, qui ne necessite aucune intervention manuelle pour son 
fonctionnement, et qui contribue ainsi a une amelioration de la s£curit£ de 
I'utilisateur contre les risques de contamination, en 6vitant de plus les erreurs 
de manipulation et en augmentant la rapidity des analyses m^dicales. 
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On decrira maintenant plus en detail une forme de realisation 
particuliere de ('invention qui en fera mieux comprendre les caracteristiques 
essentielles et les avantages, etant entendu toutefois que cette forme de 
realisation est choisie a tttre d'exemple et qu'elle n'est nullement limitative. 
5 Sa description est illustree par les dessins annexes, dans lesquels : 

- la figure 1 represente, en vue de face, une centrifugeuse munie 
de moyens d'arret comportant un electro-aimant et de moyens d'ouverture 
de son couvercle; 

- la figure 2 represente, en vue de dessous, lesdits moyens d'arret 
IQ selon I'invention; 

la figure 3 montre, en projection, la centrifugeuse representee a 

la figure 1; 

- la figure 4 represente, en coupe, une centrifugeuse munie de 
moyens d'arret comportant un moteur auxiliaire; 

15 - la figure 5 une vue de dessous du disque rrretallique de la figure 4. 

La centrifugeuse representee aux figures 1 et 3 fait partie d'une 
installation robotisee d'analyses medicales et comprend un boltier 1, des 
pieds 2, une enceinte 3 et un couvercle amovible 6. Un arbre rotatif 5 dispose 
dans I'axe de I'enceinte 3 porte deux supports d'objets 4 dans lesquels sont 

20 places des plaques d'echantillons. Les supports d'objets 4 ont des positions 
diametralement opposes. L'arbre 5 est entratne par un moteur electrique non 
represente; il debouche dans la partie inf erieure du boltier 1 , 

Un disque en matiere plastique 7 est fixe a Parbre 5 par deux vis 8 et 
se trouve a Texterieur du boltier 1. Ledit disque comporte une encoche 9 sur 

25 sa p£riph6rie, ainsi qu'un trou 10, diametralement oppose a Tencoche 9 et 
permettant de compenser la perte de poids due a ladite encoche afin 
d'equilibrer le disque 7 par rapport a l'arbre' 5 lors de la rotation. Deux 
lumieres 1 1 (figure 2) de forme semi-circulaire, servent au passage des vis 8 a 
travers le disque 7 et permettent, en raison de leur forme, d'ajuster la position 

30 angulaire de Tencoche 9 par rapport a l'arbre 5 et ainsi la position angulaire 
dans laquelle celui-ci sera arrete. 
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Un electro-aimant 12 actionne une gache 13 qui est destinee a venir 
s'engager dans Tencoche 9. L'electro-aimant 12 est fixe a la face inferieure du 
boltier 1, par Tintermediaire d'un support metallique 14 en forme de L qui 
s'etend jusqu'a depasser I'arbre 5, de maniere a absorber le couple qui 

5 apparait lors de I'arret. 

L'encoche 9 est ajustee dans une position anguiaire par rapport a 
I'arbre 5, de maniere a ce que, lorsque ladite encoche fait face a la gache 13, 
les supports d'objets 4 se trouvent dans une position qui correspond a une 
position d'acces aux plaques d'echantillons par le bras manipulteur 24 d'un 

10 robot represents en traits mixtes avec une pince de prehension de plaques 25; 
position pour laquelle le robot est programme. 

Un verin 15 est fixe, par sa base 16, sur une face laterale du boltier 1, 
sa partie mobile 17 etant fixee au bord du couvercle 6. tl constitue 
avantageusement les moyens d'ouvertures du couvercle 6 declenches par 

15 lesdits moyens automatiques * 

Les moyens d'arret et d'ouverture sont actionnes par des moyens 
automatiques, non representes. Ces moyens automatiques sont constitue 
d'un ordinateur etd'interfacesentre ledit ordinateuret lesdits moyens d'arret 
et d'ouverture. Ms servent egalement a commander le bras manipulateur 24 

20 du robot et d' autres appareils d'analyse et de traitement, non representes. Le * 
fonctionnement de ces moyens automatiques, en ce qui concerne les moyens 
d'arret et d'ouverture, est le suivant : 

Lorsque la centrifugation est terminSe, les moyens automatiques 
coupent I'alimentation du moteur d'entraTnement de I'arbre rotatif 5 et 

25 comparent la vitesse de rotation de celui-ci par rapport a une valeur 
predefinie. Cette valeur correspond avantageusement a 1'instant ou la vitesse 
de I'arbre 5 lui permet d'effectuer un dernier tour complet par inertie. Quand 
cette valeur est atteinte, lesdits moyens automatiques d^clenchent l'6lectro- 
aimant 12. La gache 13 vient alors buter sur la peripheric du disque 7 qui 

30 continue a tourner jusqu'a ce que son encoche 9 arrive devant ladite gache. A 
cet instant, la gache 1 3 penetre dans l'encoche 9 et bloque ainsi la rotation de 
I'arbre 5 dans la position anguiaire souhaitee. 
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Lesdits moyens automatiques actionnent alors !e verin 15 qui ouvre 
le couvercle 6, et les plaques d'echantillons peuvent etre saisies par le bras 
manipuiateur 24 du robot a I'aide de la prnce 25. 

Lorsque le bras manipuiateur 24 a depose, dans les supports d'objets 
5 4, a I'aide de la pince 25, de nouvelles plaques d'echantillons a centrifuger, 

lesdits moyens automatiques actionnent le verin 15 qui ferme (e couvercle 6, 
et mettent en route le moteur de la centrifugeuse. 

Selon une variante representee a fa figure 4, la centrifugeuse 
comprend les memes elements, boitier 1, pieds 2, enceinte 3, supports 

10 d'objets 4, arbre rotatif 5, moteur 18. Les moyens d'arret sont par contre 
essentieilement constitues, dansce cas, d'un moteur auxiliaire 19. 

Ces moyens d'arret se composent egalement, d'une pastille 
magnetique 20 solidaire en rotation du moteur auxiliaire 19, et d'un disque 
metallique 21 fixe a i'arbre 5. Le disque 21 'est solidaire en rotation de i'arbre 

15 5, par exemple au moyens de vis ( non representees, et se trouve a I'exterieur 
du boitier 1 . II comporte une fente 22 (figure 5) le treversant, dont la position 
angulaire par rapport a I'arbre 5 est ajustee par exemple au moyens de 
lumieres 11 identiques a celles de ('exemple precedent. Une fourche optique 
ou photocoupleur 23 est fixe a la face inferieure du boitier 1. II est constitue 

20 d'une fourche dont I'espace entre les deux branches est traverse par la 
portion de surface du disque 21 qui comprend la fente 22. La fourche 
comprend sur I'une de ces branche, une diode electroluminescente qui emet 
un rayon lumineux dirige vers I'autre branche de ladite fourche. Cette autre 
branche comprend quand a elle un photodetecteur. 

25 La position angulaire de ia fente 22 par rapport a I'arbre 5 est ajustee 

de maniere a ce que, lorsque ladite fente esttraversee par le rayons lumineux 
emit par la diode electroluminescente, les supports d'objets 4 se trouvent 
dans une position qui correspond a une position d'acces aux plaques 
d^chantilions par le bras manipuiateur 24 (figure 3); position pour laquelle fe 

30 robot est programme. 

Les moyens automatiques ainsi que les moyens d'ouverture sont, en 
ce qui concerne leur structure identiques a ceux decrits dans I'exemple 
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precedent. Le fonctionnement de ces moyens automatiques, en ce qui 
concerne les moyens d'arret et d'ouverture, est le suivant : 

Lorsque la centrifugation est terminee, les moyens automatiques 
coupent ^alimentation du moteur d'entramement de Parbre rotatif 5 et 

5 comparent la vitesse de rotation de celui-ci par rapport a une valeur 

predefinie. Cette valeur correspond a Pinstant d'entree de Parbre dans un 
dernier tour, par exemple ici, Parret de la rotation de I'arbre 5. La fente 22 et 
done les supports 4 se trouvent alors arretes dans une position angulaire 
quelconque. A cet instant, lesdits moyens automatiques actionnent le moteur 

10 auxiliaire 19 et la pastille magnetique 20 vient adherer par aimentation au 
disque metallique 21. L'arbre 5 est alors solidaire en rotation du moteur 
auxiliaire 19 qui I'entraTne dans un dernier tour. Lorsque la fente 22 du disque 
21 esttraversee par le rayon lumineux, lesdits moyens automatiques arretent 
le moteur auxiliaire 19 et ainsi la rotation de l'arbre 5 qui se trouve alors dans 

15 la position angulaire souhaitee. 

Lesdits moyens automatiques actionnent alors le verin 15 qui ouvre 
le couvercle 6, et fes plaques d'echantillons peuvent etre saisies par le bras 
manipulateur 24 du robot a Paide de la pince 25. 

Lorsque le bras manipi lateur 24 a depose, dans les supports d'objets 

20 4, a Paide de la pince 25, de nouvelles plaques d'echantillons a centrifuger, 
lesdits moyens automatiques actionnent le verin 15 qui ferme ie couvercle 6, 
et mettent en route le moteur 18de la centrifugeuse. 

L'ensemble fourche-disque qui constitue les moyens de detection du 
passage de Parbre 5 par la position angulaire souhaitee peut egalement servir 

25 a determiner la vitesse de rotation de Parbre 5 entrame par le moteur 18 lors 
de la centrifugation. 

De plus Pinstant d'entree de Parbre 5 dans un dernier tour de 
rotation peut eventuellement corresponds a Pinstant ou la vitesse de Parbre 
lui permet d'effectuer un dernier tour complet par inertie, ou a un instant ou 

30 la vitesse de Parbre 5 est suffisament faible pour que le moteur auxiliaire 19 
puisse etre actionne. Dans ce cas, le moteur auxiliaire 19 applique un couple 
contraire a Parbre 5, afin de f reiner celui-ci et de Pamener dans ladite position 
angulaire predefinie. 
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Naturellement, I'tnvention n'est en rien limitee par les particularity 
qui ont ete specifiees dans ce qui precede ou par les details du mode de 
realisation particulier choisi pour illustrer ("invention. Toutes sortes de 
variantes peuvent etre apportees a la realisation particuliere qui a ete decrite 
5 a titre d'exemple et a ses^ elements coristitutifs sans sortir pour autant du 

cadre de ('invention. Cette derniere englobe atnsi tous les moyens constituent 
des Equivalents techniques des moyens decrits ainsi que leurs combinaisons. 
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REVENDICATIONS 



1. Installation robotisee d'analyses, notamment medicales 
f comprenant un robot muni d'un bras manipulateur (24) de deplacement 
d'objets a analyser entre differents postes de traitement et une centrifugeuse 
comportant une enceinte (3). close hermetiquement par un couvercle 

5 amovible (6), comprenant des supports d'objets (4) portes par un arbre rotatif 

(5), et un moteur d'entralnement (18) dudit arbre, caracterisee en ce qu'elle 
comporte des moyens automatiques pour definir, apres coupure de 
I'alimentation dudit moteur d'entraTnement (18), un instant d'entree dudit 
arbre (5) dans un dernier tour de rotation, et actionnerdes moyens d'arret.de 

10 la rotation dudit arbre (5) dans une position angulaire predefinie, 
correspondant a une position d'acces auxdits objets par ledit bras 
manipulateur (24). 



2. Installation selon la revendication 1 caracterisee en ce que 
lesdits moyens d'arret sont constitues 

d'un disque en matiere plastique (7). ou en m6tal ou tout autre 
matiere solide, place a I'extremite infirieure dudit arbre rotatif (5), rendu 
solidaire en rotation de celui-ci, par exemple au moyen de vis de fixation (8), 
et qui comporte une encoche (9) a un endroit de sa periph6rie; 

et d'un electro-aimant (12) fixe sur I'enceinte (3), ou sur un boTtier (1) 
prot^geant celle-ci, a proximite dudit disque (7), et qui commande une gache 
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(13) qui se trouve done dans une position angulaire fixe par rapport audit 
disque (7); ladite gache (13) etant destinee a venir se positionner dans ladite 
encoche (9) qui est de preference realisee de maniere a ce qu'il y art, lors de 
Parret, un jeu minimun ehtre celle-ci et tadite gache (13). 

5 3. Installation selon la revendication 2, caracterisee en ce que 

ledit disque (7) presente un trou (10), situe a Poppose de ladite encoche (9) 
par rapport audit arbre rotatif (5), afin d'obtenir un disque (7) dont la masse 
soit equilibree par rapport audit arbre (5). 

4. Installation selon ta revendication 1, caracterisee en ce que 
10 lesdits moyens d'arret sont constitues 

d'un moteur auxiliaire (19) rendu, a volonte, solidaire en rotation 
dudit arbre rotatif (5), par exemple par des moyens magnetiques; 

et de moyens de detection du passage dudit arbre rotatil (5) par 
ladite position angulaire predefinie. 

15 5. Installation selon la revendication 4, caracterisee en ce que 

lesdits moyens magnetiques, destines a coupler ledit moteur auxiliaire (19) 
audit arbre rotatif (5), sont constitues d'une premiere pastille metallique (21), 
solidaire en rotation dudit arbre rotatif (5), et d'une seconde pastille, 
magnetique (20), solidaire en rotation de Paxe dudit moteur auxiliaire (19). 

2o 6. Installation selon Pune quelconque des revendication 4 ou 5, 

caracterisee en ce que lesdits moyens de detection sont constitues 
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d'un disque (21) en matiere plastique, ou en metal ou tout autre 
matiere solide, place a Pextremite inferieure dudit arbre rotatif (5), rendu 
solidaire en rotation de celui-ci, par exemple au moyen. de vis de fixation (8), 
et qui comprend au moins a un endroit de sa surface, une fente (22) proche de 
sa peripherie et le traversant; 

et d'une fourche optique (23) fixee sur Tenceinte (3), ou sur un 
boitier (1) protegeant celle-ci, a proximite dudit disque (2 1) et de maniere a ce 
que Tespace entre ses deux branches soit traverse par la portion de surface du 
disque (21) qui comprend ladite fente (22); fourche qui comportedes moyens 
destines a detecter le passage de ladite fente (22) devant ladite fourche 
optique (23), constitues, par exemple, d'une diode electroluminescence, 
placee sur une des deux branches de ladite fourche, qui emet un rayon 
lumineux dirige vers Tautre branche de ladite fourche qui comporte quand a 
elle un photodetecteur. 

7. Installation selon la revendication 6 dans son application selon - 
la revendication 5, caracterisee en ce que ledit disque (21), comportant au 
moins une fente (22), est metallique, afin de pouvoir egalement realiser la 
fonction de ladite premiere pastille (21), et etre ainsi couple a ladite seconde 
pastille (20), qui elle est magnetique. 

8. Installation selon Tune quelconque des revendications 2 a 7, 
caracterisee en ce que ledit disque (7; 21) prSsente deux.lumifcres (11) de 
forme semi-circulaire, menagees symgtriquement par rapport audit arbre 
rotatif (5), et destinees a la traversee du disque (7; 21), par lesdites vis de 
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fixation (8), de maniere a positionner ladite encoche (9), respectivement 
ladite fente (22), dans une position angulaire souhaitee. 

9. Installation selon Tune quelconque des revendications 
precedentes, caracterisee en ce que lesdits moyens automatiques comportent 
des moyens de declenchement de Touverture du couvercie (6) apres detection 
de I'arret complet de I'arbre rotatif (5). 

10. Procede de commande automatique de ('installation 
d'analyses selon Tune quelconque des revendication precedentes, caracterise 
en ce qu'il comprend, outre les etapes de commande dudit robot et des autres 
appareits de ladite installation, les etapes successives suivantes : 

a) coupure de I'alimentation dudit moteur d'entramement (18); 

b) comparaison de la vitesse de rotation dudit arbre rotatif (5) par 
rapport a une valeur predefinie, destinee de preference a 
determiner I'instant d'entree dudit arbre rotatif (5) dans un 
dernier tour de rotation; 

c) declenchement desdits moyens d'arret (7, 12; 19, 23) dudit arbre 
rotatif (5) dans une position angulaire predefinie correspondant a 
une position d'acces audits objets par ledit bras manipulateur 
(24); 

d) detection de Parret complet dudit arbre rotatif (5); 

e) declenchement de Touverture, dudit couvercie (6). 
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